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Abstract: This paper describes the positioning accuracy using QZSS (Quasi 
Zenith Satellites System).The QZSS is the first satellite positioning system in 
Japan. The first satellite, called as Michibiki in Japanese name, of QZSS was 
launched in November 2010. The QZSS has the two main characteristics, 1) Flying 
zenith over Japan and 2) GPS (Global Positioning Systems) complementary. Until 
now, the high positioning accuracy by only the GPS can not observed in the urban 
area and mountainous area because the signals from the GPS are reflected by 
high-rise buildings. Under the satellite positioning environment on the ground 
level, it is expected that the positioning accuracy could be improved using the 
QZSS, which has the satellite located near zenith over Japan any time.  For the 
main characteristics above mentioned, how the positioning accuracy by the 
combination of the QZSS and the GPS was examined in this research. The results 
showed that the positioning accuracy by the combination of the QZSS and the GPS 
was higher than that by only the GPS. 
                     
 
１．はじめに 
    
 QZSS(Quasi Zenith Satellite System:準天頂衛星システム
(みちびき))の初号機が日本で初めての測位衛星として平
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AT  A 1 
 xx2  xy2  xz2  xt2
 yx2  yy2  yz2  yt2
 zxt  zy2  zz2  zt2

















DOP   xx2  yy2  zz2
AT A 1 
8 / 9 0 0 0
0 8 / 9 0 0
0 0 16 / 3 10 / 3
























測位可能率=測位数/5760            (8) 
ここで，5760 は 24 時間に 15 秒間隔で取得されるデータ
の総数である。 
 表から分かるように 25〜100%の天空比の地点では，








 表-3 は，15 秒間隔で計算した天空比の違いによる GPS
と GPS+QZSS の測位結果の標準偏差を示したものである。








































GPS 0.784 1.032 
GPS＋QZSS 0.781 0.897 
50〜75 
GPS 1.658 1.318 
GPS＋QZSS 1.088 1.295 
25〜50 
GPS 2.173 2.707 





































天空比(%) GPS(測位数) GPS+QZSS(測位数) 
75～100 100%(5760) 100%(5760) 
50～75 100%(5760) 100%(5760) 
25～50 97.4%(5732) 97.4%(5736) 
0～25 59.0%(3397) 61.8%(3561) 
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                       (相関係数:0.726)   (9) 







７・４ 3 機態勢の測位精度予測の結果 





プンスカイでの GPS の 24 時間観測データにおいて QZSS
が必ず 1 機天頂に位置する，すなわち毎時高度角 90°，
方向角0°のQZSSが 1機存在するものとしてDOPの再計
算を行った。15 秒ピッチでの DOP を計算し，上述の解析
と同様に DOP の低い値から 360 個づつデータを平均し，
図-12 で使用した今回観測した 1 機態勢での DOP と比較
したものを表-4 に示す。1 機の場合，3 機態勢で必ず天
頂に 1 機存在するとして計算した DOP ならびにその差を

































図-12 DOP と測位精度の関係 
 







1~360 0.90 0.90 0.00 
361～720 0.93 0.95 0.02 
721~1080 0.96 0.97 0.02 
1081～1440 0.98 1.01 0.03 
1441～1800 1.00 1.03 0.04 
1801～2160 1.04 1.05 0.02 
2161～2520 1.06 1.08 0.02 
2521～2880 1.09 1.10 0.01 
2881～3240 1.12 1.12 0.00 
3241～3600 1.15 1.14 -0.01 
3601～3960 1.19 1.17 -0.02 
3961～4320 1.22 1.21 -0.01 
4321～4680 1.24 1.26 0.02 
4681～5040 1.31 1.33 0.02 
5041～5400 1.45 1.53 0.08 
5401～5760 1.96 2.05 0.09 
 
 













QZSS による測位特性評価-GPS 補完衛星としての効果検証- 
 
 
 
DOP などを確認し、エラー原因を追及する点が挙げられ
る。また今回の研究での測位計算は，いわゆる単独測位
によるものであり、相対測位などの測位手法や計算手法
を変えることによって測位精度特性がどのようになるか
に関しても今後の検討課題としてあげられる。 
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